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(54) Vibrateur mecanlque asymetrlque avec fbcatlon externa pour tarn Is vibrants et autres equlpements. 



(57) Un carter de paliers (10) pouvant etre fixe a une parol 
laterale P de Tequipement supporte, au moyen de paliers 
(30), une partie centrale d'un arbre (40), qui possede une 
partie d'extremite (41), interieure a requirement, portant un 
contrepoids excentrique d'6quilibrage (37) et une partie 
d'extremite (42) exterieure a I'equipement portant un 
contrepoids excentrique principal (60, 65); positionnement 
axial, dimension radiate et masse du contrepoids principal 
(60, 65) sont variables de maniere selective pour produire 
des forces excentriques determinees sur le vibrateur et un 
moment fl&chissant egal a celui produit par le contrepoids 
d'6quilibrage (37). 
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VIBRATEUR MECANIQUE ASYMETRIQUE AVEC FIXATION EXTERNE 
POUR TAMIS VIBRANTS ET AUTRES EQUIPEMENTS 

La prSsente invention se rapporte, d'une maniere 
g£n£rale, a des vibrateur s mScaniques avec un arbre court 
montS a l»int§rieur de caisses ou de carters ferm£s ou 
semi-ferm§s, utilises habituellement par paire et install§s 
individuellement star des plagues lat&rales d f §quipements 
vibrants avec des mouvements rectilignes, circulaires et 
elliptiques soit pour criblage, tri, transport, dosage, 
alimentation ou s implement vibration. 

D'une maniere plus precise, 1" invention se rapporte a 
un vibrateur du type qui comprend un carter de palier 
§guipe de collerettes externes pour fixer le vibrateur aux 
plagues lat&rales de l'§quipement et pour supporter, par 
1 1 intermediaire des paliers, une partie determinee d f un 
arbre, portant des moyens de contrepoids et £tant 
connect able a une unite de moteur et/ou a un autre 
vibrateur mecanique • 

L'une des solutions les mieux connues pour actionner 
des tamis vibrants avec un mouvement circulaire comprend 
1 1 utilisation d f un vibrateur m&canique, constitue 
f ondamentalement d'un arbre allong6, unique, disposS de 
maniere transversale afin que ses parties d'extr&mites 
soient mont&es sur des tourillons par l 1 intermediaire de 
paliers respectifs sur des plaques lat£rales opposees de 
l"£quipement et depassant vers l'ext^rieur de celles-ci 
pour que ses extrSmites supportent des contrepoids 
respectifs . 

L'une des extremit€s de 1' arbre unique est pourvue 
d'un moyen pour l^ccouplement a 1 •unite de moteur, comme 
cela est montrd & la figure 1. 

Cette solution de la technique anterieure, en d§pit 
d'une simplicity apparente, pr^sente une serie 
d' inconv&nients, tels que : 

- Puisque l 1 arbre est long et lourd, il est flexible, 
ceci affectant de fagon nefaste les paliers; 
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- L' utilisation de paliers de grandes dimensions est 
n£cessaire ; 

- Le montage et le demontage des paliers se produit 
sur chantier, dans un environnement de pollution £lev§e. 

5 Afin de minimiser les problemes mentionn£s ci-dessus, 

des vibrateurs universels compacts ont §te developp£s, 
suivant la figure 2, composes d'un carter de palier rigide 
avec vine paire de paliers et incorporant une collerette 
centrale externe pour la fixation sur les plaques laterales 
10 respect ives de l'Squipement, lesdits paliers support ant un 
arbre court dont les extr^mites oppos£es supportent des 
contrepoids r§glables respect if s, l'un d'entre eux se 
trouvant & l'int&rieur de la plaque lat&rale respective de 
1 ' equip ement . 

15 lie premier m^canisme de la technique anterieure avec 

un arbre transversal long, etait alors remplacS par une 
paire de vibrateurs universels compacts, chacun d'eux fetant 
mont£ sur la plaque laterale respective d'un tamis vibrant 
(ou d'un autre equipement similaire) et connects £. un autre 

20 vibrateur par 1 • interm§diaire d'une partie d'un arbre de 
liaison flexible, comme cela est montre la figtare 3. 

Chaque vibrateur compact de la technique anterieure 
peut etre remplace en tant qu' ensemble hermit ique ou unite, 
permettant la maintenance dans une zone appropriee. 

25 Dans un vibrateur compact, du type mentionne 

ci-dessus, la repartition de la charge sur deux paliers au 
lieu habitue llement d'un seul dans un agencement avec arbre 
long reduit les diam£tres des paliers et permet des 
vitesses de rotation plus £lev€es. Le cotlt et le poids de 

30 1* agencement compact du type mentionne ci-dessus sont d'une 
maniere significative plus bas que ceux de 1" agencement 
connu £ arbre long, avec une amelioration cons£quente des 
conditions de maintenance. 

N6anmoins, en depit du fait qu'il presente plusieurs 

35 avantages par rapport aux agencement s avec arbre long, 
l 1 agencement compact connu (avec un arbre court) de la 
technique anterieure introduit certaines limitations qui 
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n'existaient pas dans l'agencement classique de l , arbre 
transversal long et qui comprennent : 

L 1 occupation d*un espace interne plus grand du tamis 
(ou d'un autre €quipement) que celui requis pour la 
5 solution classique de I'arbre long; 

La mise en place de la masse excentrique devant etre 
effectu§e €galement & l 1 inter ieur de I'Squipement, puisque 
les contrepoids sont sur les deux cotes des plaques 
laterales respectives de l^quipement. 
10 L 1 ideal serait d*utiliser un vibrateur compact de la 

technique ant£rieure comme montr£ & la figure 4, mais avec 
la fixation des poids excentriques seulement sur les cotes 
extemes des parois laterales respectives de l'equipement. 

Cependant, la viabilite mecanique de cet agencement, 
15 comme montr& a la figure 4, est grandement r&duite. 

II doit etre note que dans une situation equilibree, 
telle que montree & la figure 4, aucun moment fl^chissant 
Mo n'est applique sur la plaque lat€rale, puisque : 

Fl • III « F2 . 1,2 

2 

20 Mo = 0 

I^eloignement du poids de reglage (Q) seulement sur 
l l un des cotes, seulement sur le cote exterieur, cree uh 
£tat d£s§quilibr6, comme cela est montr& a la figure 5 f 
oH : 

25 F'l < Fl 

F'l . LI < F2 . L2 
Rl < R2 

Mo t 0 = F2 • L2 - F'l . LI 

Des forces Rl et R2 sur les paliers, au lieu d»£tre 
30 £galement reparties, comme dans le cas des vibrateurs 
compacts des figures 2 et 3, sont diff ^rentes et 
amplif iees. 
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Un moment f lSchissant Mo apparalt €galement par 
rapport aux plaques latSrales, du fait que l'equilibre des, 
moments f l£chissants par rapport au centre du m£canisme a 
£t6 dStruit. 

5 Une telle apparition de moments f l&chissants est 

inacceptable pour la paroi latSrale ou la plaque latSrale 
de tout tamls vibrant ou £quipement similaire. 

Ainsi, la presente invention a pour objectif de cr£er 
un vibrateur mecanique pour un tamis vibrant et/ou un autre 

10 equipement, qui pr&sente un arbre l£ger et court 

n&cessitant une paire de paliers de dimensions reduites, 
destine d. §tre mis en oeuvre k une vitesse de rotation 
elev£e et demontable en un lieu distant du site 
d 1 installation; qui peut Stre monte sur une paroi later ale 

15 de 1 'equipement, de maniere a presenter un r^glage de 
contrepoids seulement & l'ext^rieur de cette paroi 
lat^rale, et qui permette d'obtenir une repartition 
equilibree des forces sur les paliers et l 1 absence de 
moment fl&cbissant stir la paroi lat£rale de l*&quipement. 

20 Comme cela a deja ete mentionnS precedemment , 

1* invention s 1 applique & un vibrateur mecanique du type qui 
comporte un carter de palier prevu avec une collerette 
externe pour sa fixation a la plaque lat§rale de 
l 1 Equipement, supportant, au moyen de paliers, une partie 

25 centrale determinee de l 1 arbre, portant des moyens de 

contrepoids et des moyens pour accoupler I 1 arbre & 1* unite 
d*entrainement et/ou ct un autre vibrateur mecanique. 

Selon la presente invention, 1' arbre du vibrateur 
presente : une partie d"extr§mite interne d£passant vers 

30 l*ext£rieur du carter de paliers, portant un contrepoids 
d 1 £quilibrage excentrique, pr&sentant un positionnement 
axial qui est f ix6 et &cart£ du centre du carter de 
paliers; et des dimensions radiales et une masse r€duites 
et predetermines en f onction de la conception du 

35 vibrateur; et vine peart ie extr&nitS externe depassant vers 
l'ext^rieur du carter de paliers portant un moyen de 
contrepoids excentrique principal, pr£sentant une distance 
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par rapport au centre du carter de paliers plus petite que 
celle du contrepoids d'equilibrage, et une dimension 
radiale et une masse substantlellement plus elevee que 
celles du contrepoids d'equilibrage, la masse, la dimension 
radiale et le positionnement axial du moyen de contrepoids 
principal etant variables de maniere selective pour 
equilibrer les moments flechissants de la masse de 
1' excentrique principal et de la masse d'equilibrage par 
rapport au centre du carter de paliers, et pour produire 
une force excentrique necessaire pour mettre en oeuvre le 
vibrateur, l'extremite libre de la partie externe de 
1' arbre etant pourvue d'un moyen d'accouplement optionnel a 
une unite d'entralnement. 

Ce nouvel agencement de construction mentionne 
ci-dessus permet d'obtenir un vibrateur compact avec un 
arbre et un contrepoids interne de dimensions reduites, 
aisement demontable de l'une des parois laterales de 
l'equipement, et n'appliquant pas de moment flechissant 
relatif auxdites parois laterales. 

Le reglage de la masse de 1 • excentrique est fait 
seulement sur le cate exterieur de l'eguipement, en 
maintenant, cependant, le moment flecnissant inchange dans 
cnaque cas, c' est-a-dire, lorsque les forces exercees sont 
reduites, les distances a partir du centre du carter de 
paliers jusqu'aux masses de 1 « excentrique sont augmentees 
de maniere proportionnelle . 

L« invention est decrite en se referant aux dessins 
annexes, dans lesquels : 

la figure 1 represente une vue en coupe diametrale 
30 longitudinale d'un vibrateur de la technique anterieure, du 
type qui comporte un arbre allonge supports 
transversalement sur les parois laterales opposes de 
l'eguipement; 

la figure 2 represente une vue en coupe longitudinale 
35 diametrale d'un vibrateur compact de la technique 
anterieure; 
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la figure 3 represente une vue en coupe longitudinale 
diam£trale d f une paire de vibrateurs, du type montr& 3. la = 
figure 2, lorsqu^ls sont appliques & des tamis vibrants; 

la f igvire 4 est une representation schematique des 
5 forces agissant sur les paliers d f un vibrateur compact du 
type montr& a la figure 2, dans un €tat equilibre; 

la figure 5 est une representation schematique du 
vibrateur montre & la figure 2, dans lequel 1 ■ £quilibrage 
de la distribution des charges et des moments f lechissants 
10 a ete affectee par le reglage de masse effectu6 seulement 
sur le c6t& externe de I'^quipement; 

la figure 6 est une representation schematique d'un 
vibrateur compact asymStrique, objet de la pr€sente 
invention, dans un &tat equilibre; 
15 la f igure 7 est une vue en coupe longitudinale 

diametrale du vibrateur m§canique compact, objet de la 
presente invention; 

la figure 7a represente une vue en coupe du 
contrepoids d'&guilibrage 37, suivant la ligne A— A de la 
20 figure 7; 

la figure 8 represente une vue d f extr§mit£ du 
vibrateur represente a la figure 10; 

la figure 9 represents une vue en coupe d'une paire de 
vibrateurs montr£s aux figures 10 et 11, lorsqu'ils sont 
25 appliques a des tamis vibrant s; et 

les figures 10, 11 et 12 repr6sentent, 
sch£matiquement, d'autres possibility de r£glage de 
l 1 excitement pour le present vibrateur compact asym£trique, 
au moyen de deplacement de masse, ou au moyen de la 
30 reduction et du deplacement de la masse excentrique 
principale. 

La solution bien connue representee ei la figure 1 
comprend un vibrateur compost d'une paire de carters de 
palier 1 contenant chacun uri palier 3 et monte sur les 
35 parois laterales oppos£es (P) d»un tamis vibrant, par 

exemple, afin de supporter un arbre allonge unique 4 avec 
l'une de ses extremit§s portant une poulie multiple 5 pour 
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relier 1' arbre a une quelconque unite d'entralnement 
appropriee. 

L 1 autre solution de la technique anterieure montr^e 
aux figures 2 et 3 se rapporte a un vibrateur mecanigue 
5 compact coiaprenant un carter de paliers la contenant une 
paire de paliers 3a et incorporant une collerette 
exterieure 2 pouvant etre fixee a I'une des parois 
laterales (P) d'un tamis vibrant PV; lesdits paliers 
supportant un arbre court 4 dont les extr^mites opposees 

10 supportent des contrepoids reglables respectifs 6. 

Chacun de ses vibrateurs est monte sur I'une des 
parois lat§rales P du tamis vibrant PV, de mani£re a avoir 
ses extremites interieures interconnectees par un arbre de 
liaison flexible 7. 

15 Les figures 5, 7, 8 et 9 representent le vibrateur 

asymetrique, objet de la presente invention, const itue d'un 
carter de paliers 10 fait en acier ou en fonte, avec une 
collerette exterieure 11 et pourvu d'un evidement annulaire 
d'extremite 12 et d'un graisseur 13 pour de l'huile ou de 

20 la graisse, dispose en un point de la peripherie de la 
collerette 11 et relie a la face interne du carter de 
paliers 10 par I 1 intermedia ire d'un conduit ou passage 14 
dispose sur le corps du carter de paliers. 

Le carter de paliers 10 contient, avec I 1 aide de deux 

25 collerettes ou couvercles d 1 extremity 20 fixes a celui-ci 
par des vis 21, une paire de paliers 30 du type 
anti-friction, separes l'un de 1» autre par un anneau 
entretoise 31 et concus pour supporter la partie centrale 
d'un arbre 40, ces paliers 30 etant symetrigues par rapport 

30 a la paroi laterale P du tamis. 

L' arbre 40 possSde une partie d'extremite inter ieure 
41 depassant vers I'exterieur a partir du carter de paliers 
10 pour recevoir et fixer- un contrepoids d'equilibrage 
inter ieur 37 et un moyen gaelcongue 41a, tel qu'un 

35 accouplement, pour accoupler ladite partie d'extremite 
inter ieure 41 a un arbre flexible 100 d ' interconnexion 
entre deux vibrateurs fixes sur les cotes opposes d'un 
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tamis vibrant PV, par exemple, tel que celui montre i. la * 
figure 9, et une partie d*extremite externe 42 depassant 
vers l^xt&rieur du carter de paliers 10. 

Comme cela peut §tre not& sur la figure 7, chaque 
5 couvercle d' extremity ou collerette 20 du carter de paliers 
10 est forme de mani&re £ maintenir axial ement la paire de 
paliers 30, de manidre a d£finir une chambre 3. graisse pour 
l f ensemble carter de paliers/paliers et pour d6finir un 
element d f appui pour un joint 25. 

10 II doit egalement etre note que la face externe de 

cbacune des collerettes d'extr^mite ou couvercle 20 du 
carter de paliers 10 est congue de manidre & former un 
labyrinthe, ensemble avec une collerette correspondante 
respective 50 d'une section transversale en forme de "Ii" 

15 dont le jambage infer ieur adjacent a l*arbre 40 forme le 
support et la portSe d'usure pour le joint 25 et dont la 
face interne du jambage super ieur complete le labyrinthe 
mentionne ci-dessus. 

Un petit contrepoids d f §guilibrage 37 correspondant & 

20 un faible pourcentage de la masse d 1 excentrique est fix& 
par des boulons 35 traversant diam&tralement la partie 
inter ieur e de l'arbre 41 , ledit contrepoids d'&quilibrage, 
dans 1" exemple represents, prenant la forme d'un corps 
semi-cylindrique dont la face diametrale est aplatie au 

25 centre et appuyee contre I'arbre 40. 

Sur la partie d 1 extremity externe 42 de l f arbre 40, le 
contrepoids principal 60 est montS contigti au carter de 
paliers 10, ledit contrepoids ayant la forme d'un marteau 
defini par une plaque pratiquement rectangulaire , 

30 ortkogonale a l"arbre 40, et ayant son cote d'extr&uitS 

interieur radialement incorporS k un moyeu 67 pouvant etre 
fixe autour de la partie d 1 extremity externe 42 de I'arbre 
40, pour Sviter tout d€placement relatif en rotation et 
tout deplacement axial. 

35 La plaque 60 est pourvue d*un ensemble de trous 

traversant 61 et de trous 62 pour adapter et fixer sur 
l'une quelconque de ses faces opposees, un contrepoids de 
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reglage 65 €galement sous la forme d'une plague plus petite 
pourvue de trous traversants 65a pouvant §tre alignes avec 
I 1 ensemble des trous traversants 61 respectifs du 
contrepoids principal 60 par le montage de boulons de 
5 fixation 68. 

Le contrepoids de reglage 65 porte de plus des ergots 
de centrage formant saillie 63 qui s 1 introduisent dans des 
trous correspondants 62 du contrepoids principal 60. 

La figure 6 repr^sente de manidre sch€matique une 
10 construction equilibree mais asymetrique du vibrateur 
compact objet de la pr£sente invention, tel qu'il est 
represents a la figure 7. 

Dans l f £tat de la figure 6, la situation suivante est 
observee en ce qui concerne les forces et les moments 
15 agissants sur le carter de paliers : 

Fl . LI = F3 . L3 

R1=R2= F1 + F3 
2 

Mo = 0 

Dans I'etat d" excitation maximale du vibrateur montre 
schematiquement a la figure 10, le contrepoids de reglage 
20 65 est place dans sa position de fixation radialement la 
plus a l'ext^rieur sur le contrepoids principal 60 de 
maniere a produire une force centrifuge F2 localisee a une 
distance L2 proche du centre du m£canisme. 

Dans une telle situation : 

25 Fl . LI + F2 . L2 « F3 . L3 

2 

Mo = 0 

Dans l"etat represents schematiquement a la figure 11, 
le contrepoids de reglage 65 a €te raonte a un rayon plus 
petit 50 pour produire une force centrifuge F f 2 plus petite 
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que la force F2 produite dans son positionnement de la 
figure 10. 

Cependant, la distance originelle L2 a EtE augmentEe 
jusqu'a L'2 dans la meme proportion que la diminution du 
5 rayon et 1 1 Elimination du moment flEchissant Mo sur la 
parol P de l^quipement. 

Dans le cas de la figure 11, la fixation de la masse 
excentrique par le deplacement de la masse du moyen de 
contrepoids extErieur 60, 65 maintient les relations : 



10 F'2 . L«2 = F2 . L2 (de la figure 10) 
F'2 . L'2 + Fl • LI = F3 * L3 

Rl = R2 - F1 + F ' 2 + F3 
2 

Dans la solution de fixation proposee a la figure 12, 
le contrepoids extErieur 60a voit sa position modifiEe pour 
provoquer une force centrifuge F4, dont la valeur est la 
15 meme que celle de la force Fl des exemples precedents, mais 
dont la distance L4 au centre du carter de paliers 10 est 
augmentEe pour maintenir 1 1 equilibrage de l 1 ensemble : 

F4 . L4 = F3 . L3 

2 

Comme cela peut etre note, la nouvelle solution de 
20 construction permet la variation de la force produite par 
le mEcanisme en modifiant la position des contrepoids 
extErieurs, on mEme par 1 1 Elimination du contrepoids de 
rEglage 65. 

Dans tous ces cas, la fixation de la masse excentrique 
25 est realisee sur le c6tE extErieur de l^guipement, puisque 
le poids d 1 Equilibrage 37 demeure fixE a 1'extrEmitE 
interne 41 de l'arbre 40 dans une position fixe dEterminEe, 
maintenant une distance constante et relativement grande L3 
a partir du centre du carter de paliers 10. 
30 La premiere fixation, lorsque une force produite par 
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le m&canisme est r£duite d f environ 15 %, consiste a placer 
le contrepoids d'equilibrage 65 a un rayon plus reduit, 
dans tone position 63a (voir la figure 7) maintenant le 
moment fl£chissant par rapport a la plaque lat£rale du 
5 tamis P non modifi&, comme cela est vu a la figure 11. 

La seconde fixation, avec sa force initiale €tant 
approximativement r§duite de 30 % consiste a d&placer le 
contrepoids auxiliaire 65 et a monter le contrepoids 
principal 60 dans la position inverse 60a (voir la figure 
10 7) afin de le separer de la plaque lat^rale P, pour 
maintenir les conditions de la figure 12. 

Comme cela peut §tre not£ a. la figure 7, l'^videment 
externe 12 de la collerette exterieure 11 est supports et 
mont£ contre le c6t4 ouvert de la paroi lat£rale P de 
15 l^quipement, auquel le vibrateur sera appliquS, la 
fixation 6tant realisee au moyen de boulons 15. 

La moitie du vibrateur est ainsi €quipee des 
contrepoids 60, 65 et dispos^e a l'ext&rieur de la paroi 
latSrale P, de l'^quipement, tandis que 1' autre moitie est 
20 placee a l f int£rieur de ladite paroi lat£rale. 

La moitiS externe du vibrateur est protegee par un 
couvercle E comme cela est montre a la figure 9. 

Le vibrateur mentionne ci-dessus est constitue d'une 
unite compacte pour §tre assemblee au moyen d'une 
25 collerette pour une quelconque application de vibration, et 
il peut Stre install^, d&monte, regl§, transports, et 
stocke comme un ensemble const ituS d'une seule pidce, et 
aucun des composants ne necessite d'etre disassemble . 

En ce qui concerne la maintenance, la construction des 
30 contrepoids et des poids de r&glage de meme que la 

possibility d'etre installSs ou demontes sans le d&montage 
d 1 aucun des composants reprSsente une amelioration 
significative, par comparaison avec les modeles existants 
aussi bien en ce qui concerne la dur&e que les outils 
35 impliquSs dans 1' operation et de m§me en ce qui concerne 
I'espace physique pour la manipulation, 

A cote de cela, comme cela est montrS a la figure 9, 
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le present vibrateur occupe un espace int£rieur r£duit, - 
dans lequel il est monte, permettant d'enfenner 
l f £quipement dans un tube protect eur 51 de diam&tre r€duit. 

La figure 9 representee 1 1 assemblage d'une paire de 
vibrateurs construits selon cette invention pour un tamis 
vibrant FV, lesdits vibrateurs §tant interconnects au 
moyen d'un arbre interne flexible 100 dont les extr Smites 
sont accoupl£es aux moyens d'accouplement 41a disposes sur 
les parties d f extr£mit§ int^rieures de chacun des deux 
arbres 40. 

L'extremite libre des parties d 1 extremite ext§rieures 
42, equipee de moyens d'accouplement respectifs 42a, est 
connectee a un arbre (non represente) issu d , une unite 
d ' entrainement appropr iee . 
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REVINDICATIONS 

1. Un vibrateur mecanique asymetrique avec un r£glage 
externe pour des tamis vibrants et autres 6quipements, 
comprenant un carter de paliers (10) pouvant etre fixS & la 

5 paroi laterale P de 1 1 §quipement et supportant, au moyen de 
paliers (30) une partie centrale d'un arbre (40) , qui porte 
des moyens de contrepoids et des moyens pour accouplement a 
une unit§ d , entralnement et/ou un autre vibrateur 
mecanique, caracterise en ce que l 1 arbre (40) presente une 

10 partie d*extr£mite inter ieure a l*equipement, depassant S 
l*ext£rieur du carter de paliers (10) et portant un 
contrepoids excentrique d'equilibrage (37)/ prSsentant un 
positionnement axial, fixS et ecarte du centre du carter de 
paliers (10) d f une distance (L3) et une masse et une 

15 dimension radiale maximale predetermines ; une partie 
d'extrSmite exter ieure §. l r §quipement depassant 
I'extSrieur du carter de paliers (10) et portant un moyen 
de contrepoids excentrique principal (60, 65) 6cart§ du 
centre du carter de paliers (10) d'une distance (LI) plus 

20 petite que la distance (1*3) du contrepoids d'Squilibrage 
(37) par rapport au centre du carter de paliers (10) , et 
presentant une dimension radiale maximale et une masse 
supSrieures 3. celles dudit contrepoids d'Squilibrage (37), 
le positionnement axial, la dimension radiale et la masse 

25 du moyen de contrepoids principal (60, 65) pouvant etre 
modifies de maniere selective pour produire des forces 
excentriques determines sur le vibrateur et des moments 
flecbissants des masses excentriques tournantes equilibrees 
pour egaliser la repartition de charge sur les paliers (30) 

30 du carter de paliers (10) . 

2. Un vibrateur, selon la revendication 1, caractSrisS 
en ce que les moyens de contrepoids principal (60, 65) sont 
definis par le contrepoids principal (60) pouvant Stre fixS 
3. la partie extSrieure (42) de 1« arbre (40) dans au moins 

35 deux positions axiales diff§rentes et par un contrepoids de 
rSglage (65) pouvant etre fixS de manidre demontable au 
contrepoids principal (60) dans au moins deux diffSrentes 
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positions radiales associees a deux positions axiales 
opposees • 

3. Un vibrateur, selon la revendication 2, caract£ris& 
en ce que le contrepoids principal (60) a la forme d'une 

5 plaque pratiquement rectangulaire, orthogonale & I'arbre 

(40) avec un bords d* extremity incorpore dans un moyeu (67) 
pouvant etre fixe autour de la partie d f extremity 
ext§rieure (42) de I'arbre (40) . 

4. Un vibrateur, selon la revendication 3, caracterise 
10 en ce que ledit contrepoids de r&glage (65) a la forme 

d'une plaque qui peut etre adoss§e et fix£e contre l'une 
quelconque des faces opposees du contrepoids principal 
(60) • 

5. Un vibrateur, selon la revendication 3, caracterise 
15 en ce que le contrepoids de r&glage (65) comprend des 

ergots formant saillie (63) qui peuvent etre introduits 
dans des trous correspondants (62) disposes sur les faces 
opposees du contrepoids principal (60) et des trous 
traversants (65a) pouvant §tre alignes de maniere i. 
20 correspondre cl des trous traversants (61) du contrepoids 

principal (60) pour le passage de boulons de fixation (68) . 

6. Un vibrateur, selon la revendication 2, caract£ris$ 
en ce que cbaque combinaison des positions f onctionnelles 
possibles du contrepoids principal (60) avec les positions 

25 f onctionnelles possibles du contrepoids de reglage (65) 
provoque une force excentrique d§termin£e et un moment 
f 16chissant identique egal a celui produit par la rotation 
du contrepoids d'equilibrage lorsque le vibrateur est en 
f onctionnement . 
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